ROBOT PEMBERSIH DEBU OTOMATIS by Satria, Budi et al.
ABSTRACT 
 
The purpose of this system is to design a vacuum robot based on micro controller AT89S52 with 
four pieces ultrasonic sensor and an EMS 1A dual H-bridge motor driver. The result of this research is a 
mobile robot that has an ability to clean the dust per column from the bottom to the top and the wheels 
turning to the right with condition that the right wheel is motionless and the left wheel rotating 180o. 
From the top robot will be moving to the bottom and turning left, the right wheel rotating 180o and the 
left wheel is motionless. The final conclusion of this research is that the success level of ultrasonic sensor 
measurement is around 88%. The mobile robot has an ability to measure the distance on minimum 2 cm 
until 320 cm and the trial is executed in 1 meter square room. 
 




Tujuan dari penelitian adalah untuk merancang bangun dan merealisasikan suatu robot mobile 
pembersih debu berbasiskan mikrokontroler AT89S52 yang menggunakan empat buah sensor ultrasonik 
dan driver motor EMS 1A dual H-bridge. Hasil yang diperoleh dari penelitian ini adalah sistem mobile 
robot yang memiliki kemampuan untuk pembersihan debu secara per kolom yaitu membersihkan dari 
bawah ke atas dan berputar ke kanan dengan kondisi roda kanan diam dan roda kiri akan berputar 
hingga 180o dan dari atas robot akan jalan turun ke bawah dan melakukan putaran ke kiri dengan roda 
kanan berputar 180o dan roda kiri diam. Simpulan dari penelitian ini adalah tingkat keberhasilan 
pengukuran sensor ultrasonic sebesar 88%. Robot dapat mengukur jarak minimal 2 cm sampai 320 cm 
dan diujicobakan di ruang 1 m2. 
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